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ON HAZIRL1KSIZ BOBiNLERDEN BOBiNE DiREKT BUKUM YAPABiLEN VE 
BUKUM SIKLIGI i<3 HIZINDAN BAGIMSIZ AYARLANABiLEN BUKUM 

MAKlNASI VE METODU 

5 

TEKNiKALAN 

Mevcut bulu§, i?erisine beslenen bir veya bir den 50k sayida ipligin bukum hizinin 
ve bukumlu ipligin bobin uzerine sanm hizinin dolayisi ile bukum sikliginin 
10 birbirinden bagimsiz olarak kontrolunu saglayan bir iplik bukum makinesi ve bu 
makineye ili§kin metot ile ilgiiidir. 

iplik bukme i§lemi temel olarak; bir yada bir den 50k sayida deplase olan iplik 
uzerine yine bir yada bir den gok sayida ipligin dondurulerek sarilmasi ya da 
15 birden 50k sayida deplase olan ipliklerin birbirinin uzerine burularak sarilmasi ya 
da bir ipligin burularak bukum miktannin degi§tirilmesi olarak tammlanabilir. 

Tekstil endustrisinde gerek dokuma He gerekse de orgu ile olu§turulan her turlu 
kuma§, giyim, ev tekstil vb. urunler agirlikli olarak bukulmu§ iplikten imal 

20 edilmektedir. Nitekim bukulmu§ iplik mukavemeti, (ozellikle de gekme mukavemeti) 
ayni kalinliktaki tek iplikten daha fazla ve bukulmu§ bir ipligin ayni uzunluktaki tek 
iplige gore uzama orani da yine daha fazladir. Aynca farkh renk ve/veya yapidaki 
ipliklerin birlikte bukulmesi ile olu§an gorsel efektler ve/veya mekanik ozellikler 
farkli ozelliklerde tekstil urunleri uretilebilmesini de saglamaktadir. Bukulmu§ 

25 ipliklerin bu avantajli ozellikleri, kullanim sahasinin geni§lemesine yol a?makta ve 
her turlu tekstil nihai urununun meydana getirilmesi igin ham madde ozelligi 
ta§imaktadir. 

TEKNiGiN BiLiNEN DURUMU 

30 

Iplik bukme teknolojisi temel olarak ug metodu i9ermektedir ve bu metotlar; delik 
ig, ikiye bir ve halka bukum olarak adlandinlmaktadir. Mevcut iplik bukum metotlan 
kullanilarak ge§itli konfigurasyonlarda biikumler olu§turulabilmektedir. Bu bukum 
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konfigurasyonlan bukum yoniine gore "S-bukum" , "Z-bQkQm", bukum teknigine 
gore "kaplama", "fantezi bukum", "yalanci bukum" (false twisting) vb. isimlerle 
anilmaktadir. 

5 Delik ig (hollow spindle) metodunda; bir sabit ve bir de kendi ekseni etrafmda bir 
motor eleman vasitasiyla tahrik edilerek dondiirulen bir bobin bulunmaktadir. Sabit 
bobinden tedarik edilen iplik, hareketli bobinin ekseni dogrultusunda agilmi§ olan 
bo§Iuga sevk edilmekte ve hareketli bobin uzerine sanlmi§ olan iplik de ayni eksen 
bo§luguna beslenmektedir. Boylelikle farkli iki kaynaktan (bobinden) beslenen 

io .iplikler, hareketli bobinin ekseni igerisinde birle§mekte ve hareketli bobinden gelen 
iplik, sabit bobinden gelen iplik uzerine sanlarak iplik bukumu olu§turulmaktadir. 

Daha sonra bukulmu§ olan iplik, bir ba§ka bobin uzerine sanlmakta ve nihai 
kullanima hazir duruma getirilmektedir. Delik ig yonteminde bir den gok sayida 

15 sabit bobin kullanilarak bir den gok sayida du§ey dogrultuda uzanan iplikler 
uzerine hareketli bobinden tedarik edilen iplik sanlarak bukum 
olu§turulabilmektedir. Ancak delik ig metodunun dezavantajlan; S veya Z bukum 
igin donen bobinin ona gore hazirlanmasi aynca siki ve homojen sanlmasi, 
genelde bir veya birden gok ipligin uzerine iplik sanlmasi (kaplanmasi) igin uygun 

20 oldugu, ipliklerin beraberce burulmasi i§lemi igin uygun olmamasi ve bukum igin 
iplik kutlesinin tumunun (bobinin) dondurulmesi gerektigidir. 

ikiye bir (two for one) metodunda ise; ekseni boyunca agiklik igeren bir ana tahrik 
mili, bu ana tahrik mili He birlikte donen bir rotor, bukulmemi§ olan ipliklerin uzerine 
25 sarildigi bir bobin ve bu bobini gevreleyen bir muhafaza haznesi bulunmaktadir. 
Bu metodun "ikiye bir" olarak adlandmlmasinin nedeni; ana tahrik mili tek donu§ 
yaptiginda ipligin iki defa donu§ yapabilmesinden kaynaklanmaktadtr. 

Bu "ikiye bir" etkisinin olu§turulabilmesi igin; muhafaza haznesi ve bobinin, tahrik 
30 edilen ana mil uzerinde pozisyonlanmasma ragmen sabit tutulmasi gerekmektedir. 
Bu sabitleme i§Iemi; muhafaza haznesi ile muhafaza haznesini gevreleyen 
govdeye tedarik edilen miknatis gifti ile saglanmaktadir, ba§ka bir deyi§le zit 
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kutuplar birbirine kar§i gelecek bigimde bir miknatis muhafaza haznesine diger 
miknatis da govdeye tespit edilmektedir. 

"ikiye bir" metodunda, bobine sanh durumdaki iplik tutami gekilerek ana mil 
5 eksenindeki agikliktan igeri dogru yonlendirilmektedir. Boylelikle, ana mil 
donduruldugunde ana milin her devrine kar§ihk mil igerisindeki bo§lukta iplikler bir 
kez donmektedirler. Bu §ekilde iplikler birbirleri uzerine sanlmakta ve bukum 
i§leminin ilk adimi tamamlanmaktadir. 

10 Bukulen iplikler, ana mil igerisindeki eksenel bo§luktan gegirildikten sonra, rotorun 
di§ kenan uzerinden yere gore tespit edilmi§ olan iplik kilavuzuna 
gonderilmektedir. Bukulmu§ olan iplik, daha sonra govdeye tespit edilmi§ olan iplik 
kilavuzundan gegirildigi i?in burulmakta ve boylece rotor di§ yuzeyi ile kilavuz 
arasindaki bolgede bir kez daha donu§ yapmaktadir. Kilavuzdan gelen ve iki kez 

15 donu§ yapmi§ olan bukulu iplik bir bobine sanlmakta ve kullanima hazir duruma 
getirilmektedir. 

ikiye bir yontemi ile S-bukum, Z-bukum yapilabilmesine ragmen kullanilabilen 
maksimum ip sayisi genelde ikidir. ikiden ?ok kat iplik bukumunde farkli katlar 

20 bukum igin bobinden sagilirken birbirlerinden aynlarak ipliklerin dugumlenmesine 
ve hatta kopmasina neden olmaktadirlar. Ozellikle kaygan ipliklerde bu durum iki 
katta bile gok problemlidir. Aynca bukulecek ipliklerin onceden birlikte bobin 
uzerine sanlmasi (katlanmasi) ve sonradan da bukum i§lemine gegilmesi iki farkli 
a§amadan olu§makta ve iki farkli makine ihtiyaci ortaya gikmaktadir ki bu durum 

25 yer, i§gilik ve malzeme kayiplanni beraberinde getirmektedir. Aynca bu yontemde 
kaplama turu bukumler yapilamamaktadir. 

Halka bukum yonteminde ise; bir den gok sayida bukulmemi§ iplik igeren bobinler, 
bu bobinlerden gelen ipliklerin arasmdan gegtigi hizi kontrollu silindirler ve bu 
30 ipliklerin igerisinden gegirilen bir halka, du§ey dogrultuda hareket edebilen bir iplik 
kilavuzu ve bir doner masura bulunmaktadir. 
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Bobinlerden saglanan iplikler, halka igerisinden gegirilmekte ve halkadan 
gegirilerek demet haline gelen iplikler du§ey dogrultuda hareket edebilen 
kilavuzdan gegirilirken masura donduruldugii igin bukulmekte ve ayni zamanda 
masura uzerine eksenel dogrultuda sarilmaktadir. 

5 

Halka bukum yonteminin igerdigi dezavantajlar arasinda; bukuien ipligin dogrudan 
nihai bobin uzerine sanm yapilamamasi ve kaplama turu bukumlerin 
yapilamamasi yer almaktadir. Bu yontemde de bukulmu§ iplik kutlesi (masura) 
surekli donmek zorundadir. Masura uzerine sanlan bukulmu§ iplik, ikinci bir proses 
10 araciligiyla bobin uzerine sarilmaktadir. 

Yukanda bahsedilen iplik bukme yontemleri arasinda uygulamada en yogun 
bigimde kullanilani ikiye bir (two for one) yontemidir ve bu yontemin geli§tirilmesine 
yonelik olarak literaturde bir gok gali§manin yapilmi§ oldugu gorulmektedir. 

15 Ornegin US 3,406,511 patenti, bir ana tahrik miline bagli olan bir rotor, uzerine 
bukuien ipligin sanldigi bobini i?eren bir silindiri agiklamaktadir. Bahsedilen 
silindirin \g hacmine tedarik edilen ve silindir eksenine paralel bigimde uzanan bir 
ray elemani bulunmaktadir. Bu ray elemanina radyal dogrultuda monte edilmi§ ve 
ray elemani ekseni boyunca du§ey dogrultuda deplase olabilen bir iplik kilavuzu, 

20 bukuien iplikleri bobin uzerine sarmaktadir. 

■ 

US 3,406,51 1'deki bobin, alt ucundan bir mandrele baglanmi§tir ve bu mandrel de 
ana tahrik mili ekseninden eksantrik olarak hareket edebilen bir kafayla 
irtibatlandinlmi§tir. Bahsedilen kafa, bir yay araciligiyla ana tahrik milinden aldigi 
25 hareketle donebilen bir hareketli platforma baglanmi§tir. ikiye bir yonteminin etkili 
olabilmesi amaciyla silindirin ana tahrik mili ekseni etrafinda donmesinin onune, 
biri silindire, digeri govdeye tedarik edilen zit kutuplu miknatis giftinin gah§tinlmasi 
ile gegilmektedir. 

30 Ana tahrik milinden gelen hareket, hareketli platformu dondurmekte ve bobinin 
ekseni, ana tahrik mili ekseni etrafinda dondurulmektedir. Iplik kilavuzu surekli 
olarak du§ey dogrultuda hareket etmek suretiyle bobine bukulmu§ olan ipligi 
tedarik ettiginden ipligin * bobine sanm i§lemi saglanabilmektedir. US 
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3,406,51 1'deki konstruksiyon; bobin, ray, yay gibi hareketli platformun merkezden 
kagik bir gok kutle igermesinden dolayi olu§acak olan merkezkag kuwetlerini 
dengeleme konusunda oldukga titre§imli ve statik yapiyi zorlayici nitelikte bir 
gozum igermektedir. Bu sebepten dolayi bukme ve bobin uzerine sanm hizi 
5 oldukga du§uk lirnitlerde tutulacagindan bukme i§ieminin verimi de bu dogrultuda 
du§ecektir. 

US 3,368,336 patenti, yukanda bahsedilen patentin degi§ik bir versiyonudur ve 
fonksiyonel pargalar esasen aynidir. US 3,368,336'deki farklilik; ray ekseninde 

10 du§ey dogrultuda deplase olabilen iplik kilavuzunun hareketini magnetik kuvvet 
vasitasiyla almasidir. Bunun igin govdenin di§ yuzeyi uzerinde dii§ey dogrultuda 
hareket ettirilen bir miknatis ve iplik kilavuzunun raya angaje oldugu parganin da 
zit kutuplu bir miknatis igermesi on g6rulmu§tur. Ancak yukanda US 3,406,511 
patenti igin sayilan dezavantajlar US 3,368,336 patentinde de soz konusudur, yani 

15 merkezka? kuvvetlerinin fazlaligi iplik bukumunun du§uk devirlerde yapilmasmi 
zorunlu kilmaktadir. 

US 3,834,146 patenti; bir den gok sayida bobin tarafmdan beslenen ipliklerin 
birle§tirilerek, ekseni boyunca agilmi^ olan bo§luktan bir ana tahrik mili igerisine 
20 tedarik edilmesi, daha sonra tahrik milinin radyal dogrultuda uzerine agilmi^ olan 
bo§luktan di§an veriierek tahrik mili ekseni etrafmda donen bir rotorun di§ 
yuzeyine temas edecek §ekilde uzerinden gegirilip barabana sarilmasi ve buradan 
da bukulmu§ olan ipligin bir bobin uzerine sanlmasmi agiklamaktadir. 

25 US 3,834,146 patentinde ana tahrik milinin ve dolayisiyla rotorun donu§u, bir 
motor tarafmdan saglanan hareketin kayi§ kasnak mekanizmasi ve bir reduksiyon 
di§li mekanizmasma aktanlmasi ile saglanmaktadir. Aynca barabanin dondurme 
ve dolayisiyla bukulen ipliklerin bobin uzerine sanlma hizi da ayn bir reduksiyon . 
mekanizmasi araciligiyla saglanmaktadir. Bahsedilen dondurme hizlan ancak 

30 sadece reduksiyon, kayi§ kasnak vb. gu? aktarma organlannin boyutsal degi§imi 
ile saglanabildiginden bukulen ipliklerin sanm hizi ve iplik besleme bobinlerinin 
donu§ hizi ana tahrik mili hizmdan bagimsiz olarak kalibre edilmesi mumkun 
degildir. Ancak bu giig aktarma organlannin degi§tirilmesi ile mumkundur ki bu da 
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bu da her seferinde parga degi§imi gibi esnek olmayan bir konstruksiyon ortaya 
gikarmaktadir. 

EP 0 867 541 patenti; birinci ve ikinci merkezleme noktalarina sahip ikiye bir 
5 metoduna gore gali§an bir iplik bukum makinesinde, bukulmu§ olan ipliklerin 
olu§an balon formasyonlu bolgeye ikinci merkezleme noktasindan giri§inin 
yapilmasmi ve bu a§amadan sonra bukuien ipligin bobin uzerine sanlmasi 
metodunu agiklamaktadir. EP 0 867 541 'de agiklanan mekanizma US 3,406,511 
ve US US 3,368, 336'da bahsedilen mekanizmalar iie esasen aynidir ve EP 0 867 
10 541 patenti de yukanda sayilan dezavantajian igermektedir. 

US 6,047,535 patenti; aralannda temas olmaksizin bir birinci sabit bolge ve bir 
ikinci bolge arasinda enerji ve sinyal aktanmi saglayan bir duzenegi 
agiklamaktadir. Enerji ve sinyal aktanmini saglayan bir transformatordur ve 
is aktanlan enerji, ana tahrik mili gibi hareketli pargalara transfer edilmekte uretilen 
sinyal de bir kontrol unitesi vasitasiyla module edilerek iplik sanm frenleme, ana 
tahrik milinin donme karakteri gibi fonksiyonel giktilan denetim altinda 
tutabilmektedir. 

20 JP 59106 patenti; bir ana tahrik mili, bu tahrik mili uzerine konumlandinlan bir 
rotor r yine tahrik mili ug kisminda konumlandinlan bir di§li ?ark ve bu di§inin e§ 
gali§tigi baraban mili uzerine konumlandinlan bir di§li gark ve de barabandan 
gelen bukulmu§ ipligin uzerine sarildigi bir bobin igeren bukum makinesini 
agiklamaktadir. 

25 

JP 59106'de de yine yukandaki patentlerde oldugu gibi uzerine bukuien ipligin 
sarildigi bobinin koruyucu haznesi bir miknatis giftiyle duragan pozisyonda 
tutulmaktadir. Barabanin devir hizi, ana mil ug kismindaki ve barabandaki di§li gifti 
ile ayarlanmakta boylelikle rotor ile barabanin devir hizlari birbirinden farkli olarak 
30 bukum makinesi gali§tirilabilmektedir. Ancak, JP 59106'nin igerdigi en buyuk 
dezavantajlar arasinda; ana tahrik mili ug kismindaki di§li garkin ve bununla e§ 
gali§an baraban di§li garkinin boyutsal olarak sabit olmasmdan dolayi baraban 
devir hizinin harici olarak aninda degi§tirilememesidir. Baraban devir hizinin 
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degi§imi igin di§li gark giftinin degi§tirilmesi gerekeceginden, teorik olarak her 
baraban devir hizi degi§imi igin sonsuz sayida di§li konfigurasyonuna ihtiyag 
duyulacaktir. Aynca barabanin ve bukulen ipligin uzerine sanldigi bobinin ana 
tahrik mil ekseninden kagik bigimde hazne igerisinde yer almasi merkezkag 
5 kuvvetlerinin devir hizma bagli olarak oldukga yuksek seviyelere gikmasina da yol 
agmaktadir. 

Yukanda anlatilan sebeplerden dolayi, hem ana tahrik milinin hem de barabanin 
birbirinden bagimsiz bigimde ve bukum makinesinin gali§masi esnasmda 
10 ayarlanabilecegi ve boylelikle istenilen hizlarda iplik bukumu ve bukulen ipligin 
bobin uzerine sanlmasini saglayan bir yapilanmaya duyulan ihtiyag oldukga 
a§ikardir. 

BULU§UN AQIKLAMASI 

15 

Mevcut bulu§un amaci ; birbirinden bagimsiz bigimde ve istenildigi zaman 
degi§tirilebilen hizlarda ba§ka bir deyi§le; degi§ebilen bukiim miktannda 
(metredeki bukum sayisi) iplik bukum ve bukulen ipligin bobin uzerine sanlmasini 
saglayarak iplik bukumunun performansinm artinlmasmin saglanmasidir. 

20 

Mevcut bulu§un bir diger amaci ; iplik bukum makinelerinde merkezkag kuvvetlerin 
minimize edilerek titre§im ve gabuk yipranmanm onlenmesinin saglanmasidir. 

Mevcut bulu§; igerisine ip yada ipliklerin beslendigi ve bu ip yada ipliklerin giki§ 
25 yapabildigi ve bir motor tarafindan hareketlendirilen bir tahrik mill; bu tahrik 
milinden gikan ip yada iplikler ile temasta olan .ve bahsedilen tahrik mili ile 
irtibatlandinlan bir rotor; bu rotora temas ederek gelen ip yada ipliklerin bir iplik 
kilavuz kafasmdan gegirildikten sonra bir bobin vasitasi uzerine sanlmasi igin 
hareketlendirilen bir sarma tamburu; bahsedilen bobin vasitasmm uzerine tedarik 
30 edildigi hareketsiz bir tabla igeren bir iplik bukme makinesi olup, ozelligi; 
bahsedilen sarma tamburunun hareketinin bahsedilen tahrik mili hareketinden 
bagimsiz olarak gergekle§tirilmesini saglayan vasitalar igermesidir. 
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Aynca buiu§ kapsamindaki metot iplik yada ipliklerin birbirleri uzerine sanlarak 
bukulmesini saglamak uzere bir motordan tahrik alan ve ekseni boyunca agiklik 
igeren bir tahrik milinin bu agikligina iplik yada ipliklerin beslenmesi; bahsedilen 
tahrik miline beslenen ip yada ipliklerin tahliye edilerek tahrik mili ile birlikte donen 
bir rotorun gevresi etrafindan gegirilmesi; bukulen ipliklerin uzerine sanlacagi bir 
bobini besleyecegi bir sarim tamburuna gonderilmesi igin bir metot olup, a§agidaki 
a§amalardan olu§maktadir; 



- bir ikincil tahrik motorundan alinan hareketin bahsedilen tahrik mili ile 
10 esasen e§ merkezli oiarak ve bu tahrik milinden bagimsiz olarak 

donebilen bir birincil giig aktarma vasitasina aktarilmasi; 

- bu birincil gug aktarma vasitasmdan alinan hareketin, bahsedilen tahrik 
mili eksenine gore uydusal hareket edebilen bir ikincil gug aktarma 
vasitasina aktarilmasi; 

15 - bu ikincil gug aktarma vasitasmdan alinan hareketin esasen bahsedilen 

tahrik mili ile e§ merkezli olarak ve bu tahrik milinden bagimsiz olarak 
donebilen bir uguncul gug aktarma vasitasina aktanlmasidir. 

Bulu§ kapsamindaki metotta, baraban ve barabandan gelen bukulmu§ ipligin 
20 uzerine sanldigi bobini destekleyen tablanin manyetik kuvvet kullanmaksizm sabit 
tutulabilmesi \g\n de bir metot geli§tirilmi§tir. Bunun \gin yine tahrik mili ekseninden 
farkli bir eksende uydusal hareket yapan ve guc? aktarimmi kendi igerisinde 
sonumleyen bir mekanizma bulunmaktadir. Bu mekanizma bir ucundan tablaya 
baglantili oldugundan donme hareketi tablaya iletilmemekte ve tablanin donu§une 
25 engel olunmaktadir. 



§EKiLLERiN AQIKLAMASI 

Mevcut bulu§un yapilanmasi ve ek elemanlarla birlikte avantajlannin en iyi §ekilde 
anla§ilabilmesi igin a§agida agiklamasi yapilan §ekiller ile birlikte degerlendirilmesi 
30 gerekir. 
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§ekil 1'de mevcut bulu§ kapsamindaki iplik bukme makinesinin genel perspektif 
gdrunu§u verilmi§tir. 

§ekil 2'de mevcut bulu§ kapsamindaki iplik biikme makinesinin hareket aktarma 
5 mekanizmasi perspektif gorunu§u verilmi§tir. 

§ekil 3'de mevcut bulu§ kapsamindaki iplik bukme makinesinin hareket aktarma 
mekanizmasi kesit on gdrunu§u verilmi§tir. 

10 §ekil 4'te mevcut bulu§ kapsamindaki iplik bukme makinesinin alternatif hareket 
aktarma mekanizmasi perspektif gorunu§u verilmi§tir. 

§ekil 5'te mevcut bulu§ kapsamindaki iplik bukme makinesinin alternatif hareket 
aktarma mekanizmasi perspektif gorunu§u verilmi§tir. 

15 

§ekil 6'da mevcut bulu§ kapsamindaki iplik bukme makinesinin hareket aktarma 
mekanizmasinda duragan yapinin sembolik gorunu§u verilmi§tir. 

§ekil 7'de mevcut bulu§ kapsamindaki iplik bukme makinesinin hareket aktarma 
20 mekanizmasmin toplam sembolik gorunu§u verilmi§tir. 

■ 

§ekil 8'de mevcut bulu§ kapsamindaki iplik bukme makinesinin hareket aktarma 
mekanizmasinda duragan yapinin alternatif sembolik gorunu§u verilmi§tir. 

25 §ekil 9'da mevcut bulu§ kapsamindaki iplik bukme makinesinin hareket aktarma 
mekanizmasmin toplam alternatif sembolik gorunu§u verilmi§tir. 

§ekil 10'da mevcut bulu§ kapsamindaki iplik bukme makinesinin hareket aktarma 
mekanizmasinda duragan yapinin alternatif sembolik gorunu§u verilmi§tir. 

30 

§ekil 11'de mevcut bulu§ kapsamindaki iplik bukme makinesinin hareket aktarma 
mekanizmasmin toplam alternatif sembolik gorunu§u verilmi§tir. 
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§ekil 12'de mevcut bulu§ kapsamindaki iplik bukme makinesinin sarmali bukum 
(kaplama) i§leminin perspektif gorunii§u verilmi§tir. 

§ekil 13'de mevcut bulu§ kapsamindaki iplik bukme makinesinin rulman yatakli 
5 yag hazneliginin perspektif gorunu§u verilmi§tir. 

§ekil 14'de mevcut bulu§ kapsamindaki iplik bukme makinesinin baraban ve iplik 
besleme mekanizmalarmm tahrik duzenegi gosterilmi§tir. 

10 §ekil 15'de mevcut bulu§ kapsamindaki iplik bukme makinesinde iplik parafinleme 
mekanizmasma iplik besleme duzeneginden hareket aktarmasi gosterilmi§tir. 

§ekil 16'da mevcut bulu§ kapsamindaki iplik bukme makinesinin (bobin belirli bir 
olguye ula§tiktan sonra) bobin sanmmi durdurma mekanizmasi on gorunu§u 
is verilmi§tir. 

§ekii 17'de mevcut bulu§ kapsamindaki iplik bukme makinesinin (bobin belirli bir 
olguye ula§tiktan sonra) bobin sanmmi durdurma alternatif mekanizmasi on 
g6runii§u verilmi§tir. 

20 

§ekil 18'de mevcut bulu§ kapsamindaki iplik bukme makinesinin (bobin belirli bir 
6I?uye ula§tiktan sonra) bobin sanmini durdurma alternatif mekanizmasi on 
gorunu§u verilmi§tir. 

25 BULU§UN DETAYLI AQIKLAMASI 

§ekil 1'de mevcut bulu§ kapsamindaki iplik bukme makinesinin genel perspektif 
gorunu§u verilmi§tir. Bulu§ kapsamimdaki iplik bukme makinesinde bukulecek olan 
iplik yada iplikler (70) makineye beslenmekte ve bukulen iplikler (44), bir ust 
30 tablaya (56) tespit edilmi§ olan iplik kilavuz kafasindan (43) gegirildikten sonra bir 
domuz kuyrugundan (42) gegirilerek bahsedilen ust tablaya (56) yataklanmi§ olan 
iplik besleme kasnagindan (49) gegiriimekte ve daha sonra bukulen ipligin (44) 
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parafinlenmesi igin bir mumdan (50) gegirilerek barabana (46) yonlendirilmektedir. 
Barabandan (46) gelen bukulmu§ iplik (44) de bobin (45) Qzerine sanlmaktadir. 

§ekil 2'de mevcut bulu§ kapsammdaki iplik bukme makinesinin hareket aktarma 
5 mekanizmasi perspektif gomnu§u verilmi§tir ve ayni hareket mekanizmasmm on 
gorunu§u §ekil 3'de verilmi§tir. Tahrik mili (1), tahrik motoru (27) ile 
hareketlendirildiginde tahrik miline (1) bagli olan rotor (12) da ayni devirde donu§ 
yapmaktadir. 

10 Tahrik mili (1) ekseni Qzerine, bir baraban tahrik motorundan (28) aldigi hareket ile 
donu§ yapabilen bir uydusal mekanizma kasnagi (4) konumlandirilmi§tir. Baraban 
tahrik motoru (28) hareketini uydusal mekanizma kasnagi na (4) tercihen bir 
baraban tahrik kayi§i (30) araciligiyla aktarmaktadir. 

15 Uydusal mekanizma kasnagi (4), yine tahrik mili (1) ekseni uzerinde bulunan ve bir 
ucunda bir doner di§li (park (10) ile yekpare olan bir man§ona (33) tespit edilmi§ 
durumdadir. Boyielikle, uydusal mekanizma kasnagi (4) dondugunde doner di§li 
gark (10) donmektedir. Doner di§li gark (10), tercihen bir alt hareketli di§li kayi§i 
(35) vasitasiyla tahrik mil (1) ekseni etrafinda uydusal olarak donu§ yapan bir 

20 birincil planet di§lisine (6) hareketini aktarmaktadir. Birincil planet di§ilisi (6) ekseni 
boyunca agilmi§ olan bo§luga bir birincil planet gtig aktarma mili (21) 
konumlandinlmi§tir ve birincil planet di§lisi (6), birincil planet gug aktarma miline 
(21) tercihen siki gegme bigimde angaje oldugundan birincil planet di§lisinin (6) 
donme hareketi, birincil planet gug aktarma mili (21) ekseni boyunca 

25 aktanlmaktadir. Birincil planet gug aktarma mili (21), rotor alt parga (11) ve rotor 
(12) igerisinden gegtigi igin rotor alt pargada (11) donebilecek bigimde bir birincil 
yataklama yuvasinda (23) yataklanmaktadir. Birincil planet gug aktarma milinin 
(21), rotor (12) tabanmm ust kismmda kalan bolgedeki ucuna bir ikincil planet 
di§lisi (8) konumlandinlmaktadir. Bu ikincil planet di§lisi (8) de birincil planet gug 

30 aktarma miline (21) tercihen siki gegme bigimde konumlandigmdan birincil planet 
di§lisi (6) ile ayni devirde donmektedir. 
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Aynca birincil planet gug aktarma mili (21), rotor ile irtibatlandinlmi§ oldugundan 
ve rotor (12), tahrik milinden (1) aldigi hareket ile dondugunden, tahrik mili (1) 
eksenine gore belirli bir gizgisel hiza sahip olmaktadir. Bu durumda birincil ve 
ikincil planet di§lileri (6,8) hem birincil planet gug aktarma mili (21) ekseni etrafinda 
5 hem de tahrik mili (1) ekseni etrafinda donmekte ve boylece uydusal hareket 
etmektedirler. 

ikincil planet di§lisindeki (8) hareket, tercihen bir ust hareket di§li kayi§i (36) 
vasitasiyla rotor (12) alt yuzeyinin alt kismina benzer §ekilde, tahrik mili (1) ekseni 

10 uzerinde bulunan ve bir ucunda bir doner di§li gark (17) ile yekpare olan bir diger 
man§ona (38) aktanlmaktadir. Bu ust man§onun (38) diger ucunda tahrik mili (1) 
ekseni ile e§ eksenli olacak bigimde konumlandinlmi? olan bir iplik besleme 
kasnagi (14) ve bir barabana (46) tahrik veren baraban tahrik kasnagi (15) 
bulunmaktadir. Bahsedilen kasnaklar (14,15) tercihen bahsedilen ust man§on (38) 

15 ile birlikte donmektedirler. 

Boylelikle ayni eksen uzerinde - tahrik mili ekseninde - birbirinden bagimsiz 
olarak hem iplik bukum hizi yani rotor donu§ hizi hem de bukulen ipligin bobin 
uzerine sanm hizi yani bukum miktan ayarlanabilmektedir. 

20 

Ana tahrik motoru (27) ve baraban tahrik motoru (28) donu§ hizlan harici bir 
kontrol unitesi yardimiyla yada kontrol unitesinden bagimsiz olarak arzu edilen 
§ekilde degi§tirilebilmektedir. 

25 §ekil 2 ve §ekil 3'de baraban ve bukulen ipligin uzerine sanldigi bobin grubunu 
ta§iyan tablanin manyetik kuvvet kullanmaksizin donmesini engelleyen 
mekanizma da gosteriimi§tir. 

Tahrik mili (1) ekseni ile e§ merkezli olarak konumlanan alt hareketli di§li (10) ve 
30 buna bagh olan alt man§onun (33) di§ yuzeyine yine tahrik mili (1) ekseni ile e§ 
merkezli olacak bigimde bir alt sabit di§li (9) konumlandinlmaktadir. Bu alt sabit 
di§lisi (9) tespit vasitalan araciligiyla govdeye bagh bulunan bir sac levhaya (24) 
tespit edilmi§ olan sabitleme platformuna (26) baglanti vasitalan (25) araciligiyla 



13 

tespit edilmi§tir. Alt sabit di§lisi (9) ile alt man§on (33) arasmda tercihen bir 
rulmanli yatak bulunmaktadir ve ig bilezigi alt man§on (33) ile birlikte donerken di§ 
bilezik sabit durumdadir. 

5 Alt sabit di§li (9) tercihen bir alt sabit di§li kayi§i (34) araciligiyla tahrik mili (1) 
ekseninden farkh bir eksende donebilen bir uguncul planet di§lisine (5) hareket 
iletmektedir. Yukarida anlatilan mekanizmaya benzer bir §ekilde Gguncul hareket 
di§lisi (5) eksenine konumlandinlmi§ bir ikincil planet mili (20) ile donme hareketini 
bir dorduncul planet di§lisine (7) aktarmaktadir. Dorduncul planet di§lisi (7), 

10 tercihen bir ust sabit di§li kayi§i (37) araciligiyla Qst man§onun (38) di§ yuzeyine 
konumlandinlmi§ olan bir ust sabit di§lisine (16) hareketini iletmektedir. Tabi ki 
yine alt sabit divide (9) oldugu gibi ust sabit di§Ii (16) ile Qst man§on (38) arasma 
bir rulmanli yatak tedarik edilmi§tir ve bu yatagm ig bilezigi, ust man§on (38) ile 
beraber donmektedir. Ost sabit di§li (16) a§agida §ekil 6 - §ekil 11 

15 degerlendirilirken anlatilacak olan teoriden dolayi donme hareketi yapmamaktadir. 
Bu durumda baraban (46) ve bobinin (45) kendisine irtibatlandinldigi tabla (13), 
ust sabit di§liye tespit edilmi§ oldugundan tabla (13) tahrik mili (1) ekseni etrafmda 
donu§ yapmamakta ve baraban (46) ve bobin (45) de tahrik mili (1) ekseni 
etrafmda donmemektedir. 

20 

Yukarida bahsedilen yapilanma, bulu§un tercih edilen konstruksiyonudur ve alt 
sabit di§li (9) ile ust sabit di§linin (16) di§ sayilan ve/veya di§ gap boyutlan aynidir. 

Ancak di§ sayilan ve/veya di§ gap boyutlan yada hareket aktarma unsurlannm 
25 di§lilerden segilmesi ve trigger kayi§ kullanilmasi durumunda ornegin trigger 
kayi§in di§lisinin di§ sayisi eksiltildiginde birbirinden farkh bigimde segildiginde ya 
da duz kayi§ kullanilmasi durumunda olabilecek kaymadan dolayi tablanin (13) 
gorece olarak yava§ bigimde donmesi mumkun olabilmektedir. 

30 Yukarida anlatilan tercih edilen yapilanmada tahrik mili (1) ekseni etrafmda 
uydusal donu§ hareketi yapan elemanlar (6,8;5,7) ve hareket irtibatmda olduklan 
elemanlar (10,17;9,16) tercihen di§li garklardir ve bu elemanlar arasindaki hareket 
butunlugu saglayan kayi§lar (34,35,36,37) trigger kayi§lardir. 
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Kayi§ kullanmaksizin bukum hizmin ve bobin uzerine sanm hizinin birbirinden 
bagimsiz olarak ayni eksen uzerinde donu§Ier ile saglandigi bir alternatif hareket 
duzenegi §ekil 4'te g6sterilmi§tir. §ekle gore bu duzenekte tahrik mili (1) eksenine 
5 gore uydusal hareket yapan di§liier (6,8) biriikte gali§tigi. tahrik mili (1) ekseni 
uzerinde bulunan hareketli di§lilerle (10,17) direk temas durumundadir. 

Yine bu alternatifte de tablanin (13) manyetik kuvvet kullanmaksizin donu§unun 
engellenmesi igin uydusal hafeket yapan di§liler (5,7), tahrik mili ekseni uzerindeki 
10 sabit difliler (9,16) direk temas durumundadir. 

§ekil 5'te bir konik di§li grubu ile iplik bukum ve bukumlu ipligin bobin uzerine 
sanm hizlannin birbirinden bagimsiz olarak gergekle§tirildigi bir alternatif 
konstruksiyon gosterilmi§tir. Burada alt hareketli di§li (10) ve ust hareketli di§linin 
15 (17) yerini konik di§liler almaktadir. Aynca alt ve ust hareketli di§liler (10,17) 
arasindaki hareket aktanmi tercihen bu di§liler ile e§ gali§makta olan ve tahrik mil 
eksenine esasen radyal dogrultuda konumlanarak uydusal hareket gergekle§tiren 
birincil ve ikincil planet di§lileri (6,8) de konik di§lidir. Bu alternatifte planet di§lileri 
en az bir adettir ve tercihen sayisi iki olarak segilmi§tir. 

20 

§ekil 5 J teki alternatif yapilanmada sabit tablanin (13) donmesini engellemek igin 
biri sabit govdeye digeri sabit tablaya (13) pozlsyonlandinlan bir miknatis gifti (68) 
tedarik edilmi§tir. Boylelikle, sabit tablanin (13) bu miknatis giftiyle donmesi 
engellenirken rotor ve barabanm sanm hizlan birbirinden bagimsiz olarak 
25 ayarlanabilmektedir, 

Bir diger alternatif olarak iplik bukum hizinin ve bukumlu ipligin sanm hizmin 
birbirinden bagimsiz olarak kontrol edilmesini saglayan alt hareketli di§li (10) ile 
birincil planet di§lisi (6) ve ikincil planet di§lisi (8) ile ust hareketli di§li (17) 
30 arasindaki hareket aktanmi aralannda mekanik bir baglanti olmaksizin ornegin 
manyetik di§li giftleriyle yada manyetik silindirik pargalar araciligiyla da 
saglanabilmektedir. Ayni hareket aktarma i§lemi, sabit tablanin (13) duragan 
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olabilmesi igin alt sabit di§li (9) ile Oguncul planet di§lisi (5) ve dorduncul planef 
di§lisi (7) ile ust sabit di§li (16) arasinda da saglanabilmektedir. 

Benzer §ekilde alt hareketli di§li (9), ust hareketli di§li (17), birincil planet di§lisi (6) 
5 ve ikincil planet di§lisi (8) zincir di§liler olarak da yapilandinlabilmekte ve gug 
aktanmlari zincirler araciligiyla saglanabilmektedir. Yukanda anlatilan ve tahrik 
mili (1) donu§ hizi ile baraban (46) donu§ htzmin birbirinden bagimsiz bigimde 
i§letilmesini sagiayan gug aktarma organlanna ili§kin turn alternatifler (orn: 
manyetik di§li, zincir vs. kullammi) sabit tablanm (13) hareketsiz kalmasim 
10 sagiayan gug aktarma organlan igin de gegerlidir. 

§ekil 6'da mevcut bulu§ kapsamindaki iplik bukme makinesinin hareket aktarma 
mekanizmasinda duragan yapmin sembolik gorunu§u verilmi§tir. Bu §ekil, Ust 
sabit di§linin (16) ve buna tespit edilmi§ olan sabit tablanm (13) govdeye baglantisi 
is olmaksizm donmesine engel olan teoriyi agiklamak igin verilmi§tir. 

w 0 = Tahrik mili agisal hizi 
Wi = Alt sabit di§li agisal hizi 

w 2 = Oguncul planet di§lisinin ikincil planet mili ekseni etrafmda agisal hizi 
20 m = Alt sabit di§li di§ sayisi 

n = Oguncul planet di§lisi di§ sayisi 
I = Dorduncul planet di§lisi d\§ sayisi 
k = Ost sabit di§li di§ sayisi 
temsil ettiginde; 

25 

w 2 = (w 0 + w<0 * m/n 

ve benzerlikten dolayi; 

w 2 = (w 0 + w 3 ) * k/l 
30 olacaktir Bu durumda; 

(w 0 + Wi) * m/n = (w 0 + w 3 ) * k/l oiacagindan; 
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eger m/n = k/l ise w- l = w 3 olacaktir. 

§ekil 3'de goruldiigu uzere alt sabit dislisi (9) govdeye tespit edilmis oldugundan 
Wi = 0" dir ve bu durumda Qst sabit dislisin agisal hizi w 3 = 0 olmaktadir. 

5 

§ekil 7'de iplik bukum ve bobin Qzerine bukumlu ipligin birbirinden bagimsiz olarak 
hareketlendirildigi mekanizma ile sabit tabla durdurma mekanizmasinin sembolik 
goriinusu verilmistir. 

10 §ekil 8'de kayis kullanmaksizin es galisan disli mekanizmasi ile sabit tablanm 
hareketsiz bigimde kalmasini saglayan duzenegin sembolik gorunusu verilmistir. 
§ekil 6 igin bahsedilen teori bu yapida da gecerli olmaktadir. 

§ekil 10'da alternatif olarak \g di§li mekanizmasi ile sabit tablanm dondurulmesine 
15 engel olan mekanizmanin goruntusu verilmistir. Yine burada da yukanda §ekil 6 
kisminda anlatilan teori ge?erli olmaktadir. 

§ekil 12'de mevcut bulus kapsammdaki iplik bukme makinesinin sarmali bukum 
isleminin perspektif gorOnusu verilmistir. §ekle gore, iplik kilavuz kafasi (43) Qst 
20 kismindan saglanan bir yada bir den gok sayida iplik (70), kilavuz kafasmdan (43) 
gegirildikten sonra, tahrik mill (1) alt tarafindan beslenen ve yukanda aciklanan 
mekanizmalardan gegerek dondurulen bir iplik ile sarilmaktadir. Bu islem ile 
sarmali bOkum (covering) yapilarak istenilen bukQmlu iplik konfigurasyonu elde 
edilmektedir. 

25 

§ekil 13*de mevcut bulus kapsammdaki iplik bukme makinesinin yag hazneli 
rulman yataklarmin perspektif gorunu§u verilmi§tir. Ozelikle tahrik milinin (1) 
yuksek devirlerde cahstirilmasi ile olu§an merkezka? kuvvetlerinin etkilerini 
dusurmek igin, birincil planet mili (21) ve ikincil planet milinin (20) rotor alt 
30 parcasina (11) yataklandigi rulmanlann etkili bicimde yagi rezerve etmeleri ile 
saglanabileceginden yataklama yuvalarmdan (22,23) yagm disan gikmamasi igin 
rulmanlann di§ bileziklerine konumlandirilan kapaklar (54) tedarik ediimistir. 
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§ekil 14'de baraban (46) ve iplik besleme mekanizmasinm hareketlendirme 
duzenegi gosterilmi§tir. Baraban tahrik kasnagi (15), ust man§ondan (38) aldigi 
hareketi tercihen bir baraban tahrik kayi§i (40) vasitasiyla baraban (46) ile akuple 
olan bir kasnaga (51) ve iplik besleme kasnagi (14) da hareketini bir iplik besleme 
5 kayi§i (39) vasitasiyla da bir iplik besleme miline (41) iletmektedir. iplik besleme 
kayi§i (39), iplik besleme mili (41) uzerinde bulunan bir iplik besleme kasnagma 
(48) hareketini aktarmaktadir. iplik besleme milinin (41) gevirdigi iplik besleme 
tekerlegi (49) , bobin (45) uzerine sanlan bukumlu ipligin baraban tarafindan 
gekilmesini kolayla§tirmak igin kullanilmaktadir. 

10 

Baraban (46), tespit vasitalan araciligiyla duragan olan tablaya (13) yataklanmi§tir 
ve baraban tahrik kasnagindan (15) aldigi hareket ile donerek bukulen ipligi 
bobine (45) aktarmaktadir. Baraban tahrik kasnagindan (15) ahnan hareketin 
yonunu degi§tirmek igin tahrik kayi§inin (40) baglandigi bir ara kasnak (52) 
15 kullanilmaktadir. 

§ekil 15*de mevcut bulu§ kapsamindaki iplik bukme makinesinde iplik parafinleme 
mekanizmasina baraban duzeneginden hareket aktarmasi g6sterilmi§tir. §ekil 1'de 
anlatildigi gibi iplik kilavuz kafasindan (43) gelen bukulmu§ iplik, domuz 

20 kuyrugundan (42) gegirilmekte ve buradan parafinlenmesi igin mumdan (50) 
gegirilmektedir. Mum (50) §ekil 1'de oldugu gibi ekseni etrafinda tahrik almaksizin 
dcinebilecegi gibi aynca bir tahrik kayi§i (57) vasitasiyla donmekte olan iplik 
besleme mili (41) ile de irtibatlandinlabilmekte ve boylece mum (50) 
dondurulebilmektedir. Bukulmu§ ve mumlanmi§ olan iplik ust tabla (56) uzerinde 

25 agilmi? olan bir agikliktan (47) ba§ka bir yonlendirme elemani kullanmaksizin direk 
olarak barabana (46) yonlendirilmektedir. Bu sebepten dolayi, baraban (46) 
uzerindeki kanallar (53) ust tabladan (56) gelen bukulmu§ ipiigi direk olarak bobin 
(45) uzerine sarabilecek bigimde olu§turulmu§tur. 

30 §ekil 16 ila 18'de bukulmu§ olan ipligin uzerine sanldigi bobinin (45) belirli bir gapa 
eri§tikten sonra sarma i§leminin durdurulmasim saglayan algilama duzenekleri 
gosterilmi§tir. 
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§ekil 16'daki duzenekte radyo frekans algilama yontemiyle galisan bir algilayici 
gosterilmistir. Bobini (45) sabit tablaya (13) tespit eden bobin kolunun (58) tercihen 
uc kismma konumlandinlan bir radyo frekans ureticinin (61) anahtan (svici) (59), 
bobin uzerine sanlan bukumlu ipligin miktan artikca bobin kalmligini artirmakta ve 
5 koiun (58) zorlamasiyla radyo frekans ureticiyi harekete gecirmektedir. Olusan 
radyo frekansi (60) bir aiiciya (62) iletilmekte ve onceden belirlenen bir frekans 
siddetinde motorlara kumanda ederek sarim islemini durdurmaktadir. 

* 

§ekil 17'de kar§ilikli olarak konumlandinlan bir sinyal verici (63) ve bir sinyal alici 
10 (64) bulunmaktadir. Bu sinyal verici (63) ve sinyal alici (64) arasinda surekli 
bigimde tesis edilmi§ olan sinyal (65), bobin (45) uzerine sanlan bukumlu ipligin 
belirli bir kalinhga ula§masiyla kesintiye ugradiginda bu veri motorlara kumanda 
edilmekte ve sarim i§Iemi durdurulmaktadir. 



15 §ekil 18'de bir i§m verici-alici ve bir yansiticidan olu§an bir algilama duzenegi 
gosterilmi§tir. I§in verici-alicidan (68) gonderilen i§in (67), bobin kolu (58) uzerine 
tedarik edilmi§ olan bir yansiticidan (66) aldigi sinyale gore bobin (45) uzerine 
sanlan bukumlu ipligin belirli bir kalinhga ula§masiyla sarim durdurulur. Bobin (45) 
uzerindeki kahnlik artikga kol (58) donecek ve buna bagh olan yansitici (66) 

20 donerek i§m verici-alicinm (68) alici kisminda algilanan sinyal ile motora kumanda 
ederek sarim i§lemi sonlandinlmaktadir. 
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iSTEMLER 

1. igerisine ip yada ipliklerin beslendigi ve bu ip yada ipliklerin giki§ yapabildigi 
ve bir motor (27) tarafindan hareketlendirilen bir tahrik mili (1); bu tahrik 

5 milinden (1) ?ikan ip yada iplikler ile temasta olan ve bahsedilen tahrik mili (1) 

ile irtibatlandinlan bir rotor (12); bu rotora temas ederek gelen ip yada 
ipliklerin bir iplik kilavuz kafasindan (43) gegirildikten sonra bir bobin vasitasi 
(45) uzerine sarilmasi igin hareketlendirilen bir sarma tamburu (46); 
bahsedilen bobin vasitasinm (45) uzerine tedarik edildigi hareketsiz bir tabla 
io (13) igeren bir iplik bukme makinesi olup, ozelligi; bahsedilen sarma 

tamburunun (46) hareketinin bahsedilen tahrik miii (1) hareketinden bagimsiz 
olarak gergekle§tirilmesini saglayan vasitalar igermesidir. 

2. istem 1'e uyumlu bir makine olup, ozelligi; esasen bahsedilen tahrik mili (1) 
is ile e§ eksenli olarak yapilandinlan ve bu tahrik mili (1) hareketinden bagimsiz 

olarak hareketlendirilen bir alt gug aktarma elemani (10) igermesidir. 

3. istem 2'ye bagimli bir makine olup, ozelligi; bahsedilen tahrik mili (1) 
ekseninden farkli bir eksen etrafmda bahsedilen alt gug aktarma 

20 elemanindan (10) aldigi hareket ile donebilen bir birincil planet elemani (6) 

igermesidir. 

4. istem 3'e bagimli bir makine olup, ozelligi; bahsedilen birincil planet 
elemanma (6) hareketini aktarmasi igin angaje oldugu bir mil eleman (21) 

25 igermesidir. 

5. Istem 1 ve 4'e bagimli bir makine olup. ozelligi; bahsedilen mil elemanma 
(21) angaje olan ve bahsedilen tahrik mili (1) ekseninden farkli bir eksen 
etrafmda donebilen bir ikincil planet elemani (8) igermesidir. 

30 

6. istem 1 ve 5'e bagimli bir makine olup, ozelligi; bahsedilen ikincil planet 
elemanmm (8) hareketini aktardigi bahsedilen tahrik mili (1) ile es eksenli 
olarak yapilandinlan bir ust gug aktarma elemani (17) igermesidir. 
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7. istem 1 ve 6'ya uyumlu bir makine olup, ozelligi; bahsedilen Cist gug aktarma 
elemanina (17) irtibatlandinlan . ve bahsedilen sarma tamburunu (46) 
hareketlendiren bir sarma bobin tahrik kasnagi (15) igermesidir. 

5 

8. istem 7'ye uyumlu bir makine olup, ozelligi; bahsedilen sarma bobin tahrik 
kasnagindan (15) gelen hareketin bahsedilen sarma tamburuna (46) 
aktanlmasi igin bu sarma tamburuna (46) tedarik edilmi§ olan bir sarma bobin 
kasnagi (51) ve bahsedilen sarma bobin tahrik kasnagi (15) ile bahsedilen 

10 sarma bobin kasnagina (51) sanlan bir tahrik kayi§i (40) igermesidir. 

9. istem 1 ve 6'ya uyumlu bir makine olup, ozelligi; bahsedilen ust gug aktarma 
elemanina (17) irtibatlandinlan ve bahsedilen sarma tamburuna (46) giden 
ipliklerin bahsedilen iplik sarma tamburu (46) tarafmdan gekilmesini 

15 kolayla§tirmayi saglayan iplik besleme milinin (41) tahrik edilmesini saglayan 

bir iplik besleme tahrik kasnagi (14) igermesidir. 



10. istem 9'a uyumlu bir makine olup, ozelligi; bahsedilen iplik besleme tahrik 
kasnagindan (14) gelen hareketin bahsedilen iplik besleme miline (41) 
20 aktanlmasi igin bu iplik besleme miline (41) tedarik edilmi§ olan bir iplik 

besleme kasnagi (48) ve bahsedilen iplik besleme tahrik kasnagi (14) ile 
bahsedilen iplik besleme kasnagi (48) sanlan bir tahrik kayi§i (39) 
igermesidir. 

25 11. istem 9 ve 10/a uyumlu bir makine olup, ozelligi; bahsedilen iplik besleme 

kasnagindan (48) gelen ipligin parafinlenmesi igin temas ettirildigi bir 
parafinleme elemani (50) igermesidir. 



12. istem 10 ve 11'e uyumlu bir makine olup, ozelligi; bahsedilen parafinleme 
30 elemanmin (50) hareketini bahsedilen iplik besleme milinden (41) almasi igin 

parafinleme elemani (50) ile iplik besleme mili (41) arasina tedarik edilen bir 
parafinleme tahrik kayi§i (57) igermesidir. 
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13. istem 1 ve 2'ye uyumlu bir makine olup, ozelligi; bahsedilen alt gug aktarma 
elemanini (10) tahrik eden ve bahsedilen tahrik mili motorundan (27) 
bagimsiz olarak gahsabilen bir tahrik motoru (28) igermesidir. 

5 14. Yukandaki istemlerden herhangi birine uyumlu bir makine olup, ozelligi; 

bahsedilen alt gug aktarma elemanmin (10) biitunlesik oldugu bir alt manson 
(33) igermesidir. 

15. istem 8 ve 9'a uyumlu bir makine olup, ozelligi; bahsedilen alt mansona (33) 
10 tespit edilen ve bahsedilen tahrik motorundan (28) hareket alan bir planet 

mekanizma kasnagi (4) icermesidir. 

16. Yukandaki istemlerden herhangi birine uyumlu bir makine olup, ozelligi; 
bahsedilen Qst gug aktarma elemanmin (17) butunlesik oldugu bir ust 

is manson (38) igermesidir. 

17. Yukandaki istemlerden herhangi birine uyumlu bir makine olup, ozelligi; 
bahsedilen mil elemanm (21) bahsedilen rotora (12) ve bu rotorun (12) 
tercihen alt kismmda tespit edilen bir alt pargaya (11) tespitini saglayan bir 

20 yataklama yuvasi (23) igermesidir. 



18. istem 12'ye uyumlu bir makine olup, ozelligi; bahsedilen yataklama yuvasi 
(23) igerisine bahsedilen mil elemanmin (21) yataklanmasi igin tedarik edilen 
yataklar ve bu yataklama yuvasi (23) igerisindeki yagm disanya disan 
25 gikmasi onleyen kapaklar (54) igermesidir. 



19. Yukandaki istemlerden herhangi birine uyumlu bir makine olup, ozelligi; 
bahsedilen birincil planet elemani (6), bahsedilen mil eleman (21) ve 
bahsedilen ikincil planet elemani (8) hem bahsedilen tahrik mili (1) ekseni 
30 etrafmda hem de kendi eksenleri etrafinda ddnmektedir. 



20. istem 2, 3 5 ve 6'ya uyumlu bir makine olup, ozelligi; bahsedilen alt gug 
aktarma elemani (10), bahsedilen ust gug aktarma elemani (17), bahsedilen 
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birincil planet elemani (6), bahsedilen ikincil planet elemani (8) disli, kasnak, 
disli kasnak, manyetik disli, zincir disli igeren bir gruptan segilen elemanlardir. 

Yukandaki istemlerden herhangi birine uyumlu bir makine olup, ozelligi; 
bahsedilen alt gug aktarma elemanindan (10) bahsedilen birincil planet 
elemanina (6) hareket aktanmi; trigger kayisi, zincir, disli yada manyetik 
kuwet igeren bir gruptan segilen vasitalar ile saglanmaktadir. 

Yukandaki istemlerden herhangi birine uyumlu bir makine olup, ozelligi; 
bahsedilen ikincil planet elemanindan (8) bahsedilen ust gug aktarma 
elemanina (17) hareket aktanmi; trigger kayisi, zincir, disli yada manyetik 
kuwet iceren bir gruptan secilen vasitalar ile saglanmaktadir. 

istem 1'e uyumlu bir makine olup, ozelligi; esasen bahsedilen tahrik mili (1) 
ile es eksenli olarak yapilandinlan ve bu tahrik mili (1) hareketinden bagimsiz 
olarak hareketlendirilen bir alt gug aktarma elemani (10); bahsedilen tahrik 
mili (1) eksenine esasen dik bir eksen etrafmda bahsedilen alt gug aktarma 
elemanindan (10) aldigi hareket ile donebilen en az bir planet elemani (6); bu 
planet elemanindan (6) aldigi hareketi aktardigi ve bahsedilen tahrik mili (1) 
ile es eksenli olarak yapilandinlan bir ust gug aktarma elemani (17) 
igermesidir. 

istem 1'e uyumlu bir makine olup. ozelligi; sarmali bukum islemi igin 
bahsedilen iplik kitavuz kafasindan (43) bukuimemi§ ip yada ipliklerin 
beslenmesi ve bahsedilen rotora (12) temas ederek gelen ip yada ipliklerin 
bahsedilen bukulmemi§ ip yada ipliklerin uzerine sanlmasidir. 

Yukandaki istemlerden herhangi birine uyumlu bir makine olup, ozelligi; 
bahsedilen bobin vasitasinm (45) uzerine sanlan bukumlu ipligin belirli bir 
miktara ula§tiktan sonra sanm i§lemini sonlandiran bir algilama vasitasi 
i?ermesidir. 
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26. istem 25'e uyumlu bir makine olup, ozelligi; bahsedilen algilama vasitasi, 
bobin vasitasi (45) Qzerine sanlan biikumlu ipligin kalinligmi karsilikh olarak 
konumlandinlan bir sinyal verici (63) ve bir sinyal aha (64) ile algiiayan 
vasitadir. 

27. istem 1 ve 25'e uyumlu bir makine olup, ozelligi; bahsedilen algilama 
vasitasi, bahsedilen bobin vasitasmi (45) bahsedilen hareketsiz tablaya (13) 
tespit eden bir bobin kolunun (58) tercihen uc kismi ile temas edebilen bir 
svic (59), ve bu svicin (59) uyardigi bir radyo frekans uretici (61), bu radyo 
frekans ureticinin (61) olusturdugu radyo frekansmm (60) bir aliciya (62) 
iletilmesiyle sarim isleminin durdurulmasim saglayan bir vasitadir. 

28. istem 25 ve 27'ye uyumlu bir makine olup, ozelligi; bahsedilen algilama 
vasitasi, bahsedilen bobin kolunun (58) uc kismina konumlandinlan bir 
yansitici (66) ve bu yansiticiya (66) ism (67) gdnderen ve alan bir ism verici- 
alicidan (68) olu§maktadir. 

29. Yukandaki istemlerden herhangi birine uyumlu bir makine olup, ozelligi; 
esasen bahsedilen tahrik mili (1) ile es eksenli olarak ve bahsedilen alt 
manson (33) Qzerine tedarik edilen makine gdvdesine sabitlenen bir 
sabitleme platformuna (26) tespit edilen bir alt duragan eleman (9) 
icermesidir. 

30. Yukandaki istemlerden herhangi birine uyumlu bir makine olup, ozelligi; 
bahsedilen tahrik mili (1) ekseninden farkli bir eksen etrafmda bahsedilen 
rotor (12) ile irtibatlandirilmis olan ve bu rotordan (12) aldigi hareket ile 
ddnebilen bir mil elemani (20) icermesidir. 

31. istem 29 ve 30'a uyumlu bir makine olup, ozelligi; bahsedilen mil elemaninin 
(20) bir uc kismina tedarik edilmis olan ve bahsedilen alt duragan eleman (9) 
ekseni etrafmda ddnebilen bir birincil planet eleman (5) icermesidir. 
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32. Istem 29 ila 31 'den herhangi birine uyumlu bir makine olup, ozelligi; bir 
ucunda bahsedilen birincil planet elemanmi (5) iceren bahsedilen mil 
elemaninin (20) diger ucuna bagli bir ikincil planet elemam (7) icermesidir. 

33. Yukandaki istemlerden herhangi birine uyumlu bir makine olup, ozelligi; 
esasen bahsedilen tahrik mili (1) ile es eksenli olarak ve bahsedilen ust 
manson (38) uzerine tedarik edilen bir ust duragan eleman (16) icermesidir. 

34. Istem 29 ila 33'den herhangi birine uyumlu bir makine olup, ozelligi; 
bahsedilen ikincil planet elemam (7), bahsedilen ust duragan elemam (16) 
etrafinda donmektedir. 

35. istem 28 ila 34'ten herhangi birine uyumlu bir makine olup, ozelligi; 
bahsedilen birincil planet elemam (5) ve bahsedilen ikincil planet elemam (7) 
hem bahsedilen mil elemam (20) etrafinda hem de bahsedilen tahrik mili (1) 
etrafinda uydusal olarak donmektedir. 

36. istem 1 ve 29 ila 35'ten herhangi birine uyumlu bir makine olup, ozelligi; 
bahsedilen hareketsiz tabla (13) bahsedilen ust duragan elemana tespit 
edilmistir. 

37. istem 28 ila 35'ten herhangi birine uyumlu bir makine olup, ozelligi; 
bahsedilen alt duragan eleman (10), bahsedilen ust duragan eleman (17), 
bahsedilen birincil planet elemam (5), bahsedilen ikincil planet elemam (7) 
disli, kasnak, manyetik disli, zincir disli iceren bir gruptan secilen 
elemaniardir. 

38. istem 29 ila 37'den herhangi birine uyumlu bir makine olup, ozelligi; 
bahsedilen alt duragan eleman (10) ile bahsedilen Qst duragan elemamn (17) 
dis sayilan veya caplari birbirinin aym yada birbirinden farklidir. 

39. icerisine ip yada ipliklerin beslendigi ve bu ip yada ipliklerin cikis yapabildigi 
ve bir motor (27) tarafmdan hareketlendirilen bir tahrik mili (1); bu tahrik 



milinden (1) gikan ip yada iplikler ile temasta olan ve bahsedilen tahrik mili (1) 
ile irtibatlandmlan bir rotor (12); bu rotora temas ederek gelen ip yada 
ipliklerin bir iplik kilavuz kafasmdan (43) gegirildikten sonra bir bobin vasitasi 
(45) uzerine sanlmasi igin hareketlendirilen bir sarma tamburunu (46); 
bahsedilen bobin vasitasinin (45) uzerine tedarik edildigi hareketsiz bir tabla 
(13) iceren bir iplik bukme makinesi olup, ozelligi; esasen bahsedilen tahrik 
mili (1) ile es eksenli olarak yapilandinlan ve bu tahrik mili (1) hareketinden 
bagimsiz olarak hareketlendirilen bir alt gug aktarma elemani (10); 
bahsedilen tahrik mili (1) ekseninden farkli bir eksen etrafinda bahsedilen alt 
gug aktarma elemanindan (10) aldigi hareket ile donebilen bir birincil planet 
elemani (6); bahsedilen birincil planet elemanma (6) hareketini aktarmasi igin 
angaje oldugu bir mil eleman (21); mil elemanma (21) angaje olan ve 
bahsedilen tahrik mili (1) ekseninden farkli bir eksen etrafinda donebilen bir 
ikincil planet elemani (8); ikincil planet elemanmin (8) hareketini aktardigi 
bahsedilen tahrik mili (1) ile es eksenli olarak yapilandinlan bir ust gug 
aktarma elemani (17) igermesidir. 

istem 39'a uyumlu bir makine olup, ozelligi; esasen bahsedilen tahrik mili (1) 
ile es eksenli olarak ve bir alt manson (33) uzerine tedarik edilen makine 
gSvdesine sabitlenen bir sabitleme platformuna (26) tespit edilen bir alt 
duragan eleman (9); bahsedilen tahrik mili (1) ekseninden farkli bir eksen 
etrafinda bahsedilen rotor (12) ile irtibatlandirilmis olan ve bu rotordan (12) 
aldigi hareket ile donebilen bir mil elemani (20) bahsedilen mil elemanmin 
(20) bir ug kismina tedarik edilmis olan ve bahsedilen alt duragan eleman (9) 
ekseni etrafinda donebilen bir birincil planet eleman (5); bir ucunda 
bahsedilen birincil planet elemanini (5) igeren bahsedilen mil elemanmin (20) 
diger ucuna bagli bir ikincil planet elemani (7); esasen bahsedilen tahrik mili 
(1) ile es eksenli olarak ve bir ust manson (38) uzerine tedarik edilen ve 
bahsedilen hareketsiz tablanm kendisine tespit edilmis oldugu bir ust 
duragan eleman (16) igermesidir. 

Yukaridaki istemierden herhangi birine uyumlu bir makine olup, ozelligi; 
bahsedilen parafinleme elemanindan (50) gelen bukOmlu ipliQin, bir iplik ust 
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tabla (56) uzerinde agilmi§ olan bir agikhktan (47) bir ba§ka bir yonlendirme 
elemani kullanmaksizin direk olarak bahsedilen sarma tamburuna (46) 
yonlendirilmesi ile karakterize edilmektedir. 

5 42. iplik yada ipliklerin birbirleri uzerine sanlarak bukulmesini saglamak uzere bir 
motordan (28) tahrik alan ve ekseni boyunca agiklik (15) igeren bir tahrik 
milinin (1) bu agikhgina (15) iplik yada ipliklerin beslenmesi; bahsedilen tahrik 
miline (1) beslenen ip yada ipliklerin tahliye edilerek tahrik mili (1) ile birlikte 
donen bir rotorun (12) gevresi etrafindan gegirilmesi; bukulen ipliklerin 
10 uzerine sanlacagi bir bobini (45) besleyecegi bir sarma tamburuna (46) 

gonderilmesi igin bir metot olup, a§agidaki a§amalardan olu§maktadir; 

* 

- bir ikincil tahrik motorundan (27) alman hareketin bahsedilen tahrik mili ile 
esasen e§ merkezli olarak ve bu tahrik milinden (1) bagimsiz olarak 

15 donebilen bir birincii gug aktarma vasitasma (10) aktanlmasi; 

- bu birincii gug aktarma vasitasindan (10) ahnan hareketin, bahsedilen 
tahrik mili (1) eksenine gore uydusal hareket edebilen bir ikincil gug 
aktarma vasitasma (6) aktanlmasi; 

- bu ikincil gug aktarma vasitasindan (6) ahnan hareketin esasen 
20 bahsedilen tahrik mili ile e§ merkezli olarak ve bu tahrik milinden (1) 

bagimsiz olarak donebilen bir uguncul gug aktarma vasitasma (17) 
aktarilmasidir. 
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